MiultiFProjekt

www.ModuBot.pl

NModuBot

ROBOTY MODULOWE



Dlaczego roboty modutowe?

Elastyczne mozliwosci konfiguracji - lepsze dostosowanie do potrzeb aplikacji
Moduty mozna tgczy¢ w roznych konfiguracjach dostosowujgc uktad kinematyczny do potrzeb aplikacji. Nie zawsze zastosowanie standar-
dowego robota jest konieczne. Czasem do obstugi procesu wystarczg 3 lub 4 odpowiednio skonfigurowane osie.

Gotowy system pozycjonowania spetniajgcy wszystkie normy CE

Moduty mogg by¢ dostarczone jako gotowy uktad kinematyczny wyposazony w petny uktad sterowania wraz z Teach Pendantem. Tak samo
jak gotowy robot przemystowy lub wspoétpracujgcy stanowig w takim przypadku wydzielona czes¢ urzadzenia spetniajgcg konieczne normy
CE i normy bezpieczenstwa (wbudowany SAFETY PLC).

Szybkie uruchomienie

Gotowy system mozna tatwo i szybko zintegrowac z pozostatymi elementami linii produkcyjnej. Program pracy robota tworzymy przy pomo-
cy Teach Pendanta, co powoduje, ze uruchomienie jest proste i nie wymaga znajomosci skomplikowanych procedur programowania ruchu
napedow.

Latwa modernizacja lub przebudowa w przysztosci

Kazdy z modutéw stanowi osobne urzgdzenie, wewngtrz ktorego umieszczony jest silnik i przektadnia. Moduty mogg by¢ wyposazone w ha-
mulec, driver i inne akcesoria. Moga by¢ potgczone z przygotowanym wczesniej uktadem sterowania. Takie podejscie umozliwia przebudowe
manipulatora i wykorzystanie poszczegdlnych cztonow w innych aplikacjach.

Wspétpraca z roznymi uktadami sterowania
Moduty moga wspotpracowac z dowolnym uktadem sterowania, ktory umozliwia komunikacje przez protokot EtherCAT.

Dostosowane do standardéw Przemystu 4.0

Cyfrowe blizniaki systemu modutoéw dostepne sg w dostarczanym przez nas oprogramowaniu symulacyjnym SIMULTUS, w ktérym mozna
poeksperymentowac z réznym ich konfiguracjami. Program sterujgcy mozna tworzy¢ w symulacji a gotowy i przetestowany przekopiowac
do urzadzenia. System wspotpracuje rowniez z Systemem OmniMES stuzgcym do monitoringu maszyn i zarzadzania produkcja.
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Budowa systemu modutowego

SYMULACJA 3D
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Wybaér opcji robotow modutowych

Potrzebuje pojedyncze moduty

W naszej ofercie znajdujg sie szybciej do-
stepne moduty standardowe. Informacje
0 ich podstawowych parametrach znajdg
Panstwo na stronie 6. Moga byc¢ one dosto-
sowane do Panstwa aplikacji poprzez dobor
roznych opcji ich wykonania.

Liste dostepnych opcji mozna sprawdzi¢ na
stronie z kodem oznaczenia. Popros na-
szych specjalistow 0 pomoc w doborze mo-
dutéw odpowiednich dla Twojej aplikacii.

Potrzebuje standardowy gotowy zestaw
Paleta naszych standardowych zestawodw
ciggle jest powiekszana. Znajdujg sie w niej
roboty od 2 do 6 osi z gotowym systemem
sterowania i Teach Pendantem. Zestawy
spetniajg normy CE oraz sg wyposazone
w odpowiednie systemy bezpieczenstwa
jak SafetyPLC.

Odwiedz nasza strone w celu
sprawdzenia aktualnej oferty:

www.ModuBot.pl

www.ModuBot.pl

Potrzebuje indywidualny zestaw

Dostarczamy gotowe do uruchomienia,
spetniajgce normy bezpieczenstwa uktady
kinematyczne przygotowane wedtug Pan-
stwa specyfikacji. Mogg by¢ wyposazone
w system sterowania oraz Teach Pendant.

W celu ustalenia szczegotdw prosimy o kon-
takt z naszg pomoca techniczna.
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Budowa modutu obrotowego

EtherCAT.

Budowa modutu obrotowego

uchwyt montazowy

lub dekiel
<«——— (opcja: standard lub user)
flansza wyjsciowa

obrotowa silnik serwo AC

<
- -- hamulec / luzownik

(opcja braku hamulca)

- - -( encoder (opcja typu)

przektadnia
bezluzowa
(opcje réznych przetozen)

driver silnika EthercAT~
obudowa < (opcje potozenia)
odlew aluminiowy (opcja braku drivera)
(opcja koloru)

przewody: zasilanie, SAFETY
—
EtherCAT.
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Specyfikacja - moduty obrotowe 1-osiowe

—
EtherCAT.

modele podstawowe i parametry techniczne

Moduty obrotowe 1-osiowe

ol o of o el

Moduty obrotowe MR-R1 MR-R2 MR-R3 MR-R4 MR-R5 MR-R6 MR-R7 MR-R8 MR-R9
Obudowa S110 S110 S110 S115 S130 S130 S130 S130 S169
Przetozenie przektadni 50 80 100 50 80 120 50 80 120
Moment znamionowy [Nm] 14,5 23,2 29 33 52,8 79,2 54 86,4 129,6
Predko$¢ obrotowa znamionowa [°/s] 420 260 216 316 198 132 415 259 173
Predko$¢ obrotowa max [°/s] 420 260 216 420 263 175 420 263 175

W tabeli przedstawiono parametry modutéw standardowych MR-R1~MR-R9. Dostepne sg rowniez moduty z innymi parametrami (patrz tabe-

la KOD OZNACZENIA). Prosimy o kontakt z naszg pomocg techniczno-handlowg w sprawie szczegétow i dostepnosci opgji.

www.ModuBot.pl
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Specyfikacja - modut obrotowy 2-osiowy (ki$¢)

Modut obrotowy 2-osiowy (kis¢) - podstawowe parametry techniczne EtherCAT

Kisé K1 Kisé K2 Kis¢ K3
0s$ 1 0s$ 2 0$ 1 0$ 2 0s$ 1 0s$ 2
Moment znamionowy [Nm] | 13,3 8 21,28 12,8 26,6 16

Predkosé obrotowa
znamionowa [°/s]

Predkosé¢ obrotowa

216 360 188 225 108 180

432 540 270 337,5 216 270

max [°/s]
Moc silnika [W] 100 50 100 50 100 50
Przetozenie przektadni [-] 50 50 80 80 100 100
Zakres ruchu [deg] +/-90 | nolimit | +/-90 | nolimit | +/-90 | no limit
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Potozenie i typ flansz montazowych

EtherCAT.

Opcja potozenia i typu flansz montazowych

0° — w linii osi silnika (F0) 90° - pod katem prostym (F90)

A A

flansza wyjsciowa dekiel flansza flansza wyjsciowa flansza dekiel
obrotowa montazowa obrotowa montazowa

W zaleznosci od budowy taricucha kinematycznego moduty moga miec flasze montazowa (kolor zielony) zamontowang w linii z osig wirnika
(typ FO) lub pod katem 90 stopni (typ F90). Flansza moze by¢ standardowa lub wykonana na zamodwienia uzytkownika.
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EtherCAT.

Opcja potozenia drivera silnika serwo

z tytu (DB) z boku (DS) brak drivera (DN)
flansza wyjsciowa driver flansza wyjsciowa driver flansza wyjsciowa
obrotowa obrotowa obrotowa

Niezaleznie od potozenia i typu flanszy montazowej mozna wybrac¢ potozenie drivera silnika serwo. Opcjonalnie modut moze nie mie¢ zamon-
towanego drivera wewnagtrz obudowy. W takim przypadku driver musi sie znajdowac na zewngtrz modutu.




Przyktadowe opcje potozenia przewodéw

EtherCAT
Opcje potozenia przewodow

przelotowe (wejsciowe i wyjsciowe) (IWM-OWR) tylko wejsciowe (IWM-OWN)

przewody:
zasilanie,
SAFETY

—
EtherCAT.

<—|

T

flansza wyjsciowa ‘ flansza flansza wyjsciowa ‘ flansza
obrotowa montazowa obrotowa montazowa
przewody: przewody:
zasilanie, SAFETY zasilanie, SAFETY
—— ——
EtherCAT. EtherCAT.

W przypadku, gdy modut stanowi srodek tancucha kinematycznego, to przewody (wejsciowe i wyjsciowe) moga by¢ wyprowadzone od stro-
ny flanszy montazowej oraz wyjsciowej. Jezeli do danego modutu nie sg dotgczone kolejne to przewody wejsciowe moga rowniez by¢ wypro-
wadzone tylko od strony flanszy montazowej. Przewody mogg réwniez by¢ wyprowadzone z dekli. Pozostate opcje prowadzenia przewodéw
wg tabeli kodow oznaczen. Prosimy o kontakt z naszg obstuga techniczno-handlowg w sprawie szczegotow i dostepnosci opcii.
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Pilot (Teach Pendant) robota modutowego

Teach Pendant
Teach Pendant stuzy do programowania ruchéw robota (manipu-
latora). Mozna przy jego uzyciu stworzy¢ zarowno prosty jak i bar-
dzo zaawansowany program ruchu robota. Tak jak w przypadku
standardowych robotéw pozwala na zapamietanie pozycji oraz
utworzenie programu ruchoéw miedzy zapamietanymi punktami
wraz z warunkami przejscia. Pozwala réwniez sterowac robotem
w trybie manualnym. Programowanie jest intuicyjne i nie wymaga

zaawansowanej wiedzy programistycznej.

Chcesz przetestowaé to urzadzanie w 3D?
Pobierz cyfrowego blizniaka Teach Pendanta

11
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z przyktadowym robotem modutowym:

https://simultus.pl/pl/pomoc/robot-6dof-modu-owy-6309
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https://simultus.pl/pl/pomoc/robot-6dof-modu-owy-6309

Sterownik robota modutowego

Sterownik

Gotowy sterownik spetnia wszystkie wymogi bezpieczenstwa
zwigzane z robotami (miedzy innymi wbudowany sterownik
SAFETY PLC). Wbudowane we/wy cyfrowe. Protokot EtherCAT.

Ztacza: Przyciski i przetgczniki:

«  Ethernet +  E-Stop
USB + przefacznik AUTO/MANUAL (kluczyk)
gniazdo robota modutowego + gtowny przetgcznik zasilania ON/OFF B e
gniazdo Teach Pendanta +  przyciski START/STOP, POWER ON/OFF

zasilanie 230V
wejscia/wyjscia cyfrowe (DI/DO)
wejscia/wyjscia analogowe (Al/AO)

—
EtherCAT.-
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Simultus — Program narzedziowy 3D

Bezptatne oprogramowanie na komputerze PC umozliwia testowanie systemu w wirtualnej wersji w 3D bez koniecznosci zakupu sprzetu
(cyfrowy blizniak). Import bryt 3D z programéw CAD umozliwia testowanie wtasnego stanowiska produkcyjnego. Zaawansowane oprogra-
mowanie umozliwia symulacje z wykorzystaniem fizyki ciata statego.

Chcesz przetestowac to urzadzanie w 3D?
Pobierz cyfrowego blizniaka Teach Pendanta
z przyktadowym robotem modutowym:

https://simultus.pl/pl/pomoc/robot-6dof-modu-owy-6309
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https://simultus.pl/pl/pomoc/robot-6dof-modu-owy-6309

Roboty modutowe

Roboty modutowe na indywidualne zaméwienie

Projektujemy, wykonujemy i dostarczamy gotowe do uruchomienia, spetniajgce
normy bezpieczenstwa dostosowane do aplikacji uktady kinematyczne wedtug
specyfikacji klienta. W celu ustalenia szczegotow prosimy o kontakt z naszymi
doradcami techniczo-handlowymi.
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R - Rotary

Ether€AT.™ Serwo Driver position:

DB - Back
DS - aSide
DN - No driver

Input Wires position:
IWM - Mounting flange
IWR - Rotary Flange

IWC - in Cover

Frame Size:
S110
S115
S130
S169

P100

*1 - wyréznik modelu standardowego od 1 do 9, dla innych opcji wpisa¢ ,0’
*2 - tabela mozliwych przetozen dla okreslonej wiekosci obudowy Sxxx po prawej

*3 - Multiturn Absolut Encoder 65536 ppr

Encode typer:
E1¢9

Motion Range [deg.]:
RN - No limit
R45 - 45 degrees
R90 - 90 degrees
R270 - 270 degrees
RC - Custom

Motor Power [W]:

P100

P200

P400

module frame size ratio option gearbox size

MR-R-S110 50, 80, 100, 120 17
MR-R-S115 50, 80, 100, 120, 160 20
MR-R-S130 50, 80, 100, 120, 160 25
MR-R-S169 50, 80, 100, 120, 160 32




10 TA B F60

L - Linear

Cable Output:

CL - left
CR - right
CT - top

CD - down
CB -back

Ball Screw Lead [mm:
5
10
20
25

Flange Type of Motor

04 - 40mm
06 - 60mm
08 - 80mm

Type: 10-100mm

TA - Type A - Block x 1 8= T
TB - Type B - Block x 2 Custom XX - XxXXmm

Motor Brake Option:
0-no brake

B - with brake




Rysunek gabarytowy - MR-R-F1/0-S110

MR-R-F1/0-S110

Serwo
driver DB DS
position
al[mm] | 103 44
b [mm] 112 145
b1 [mm] 8 35
17

2x @ 5H7

164
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Rysunek gabarytowy - MR-R-F1/90-S110

MR-R-F1/90-S110

Serwo
driver DB DS
position

a1l [mm] 88 28

b [mm] 112 145

b1 [mm] 23 50
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Rysunek gabarytowy - MR-R-F1/0-S115

MR-R-F1/0-S115

Serwo
driver DB DS
position
al[mm] | 108 45
b [mm] 117 | 147,5
b1 [mm] 8 55
19 www.ModuBot.pl
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Rysunek gabarytowy - MR-R-F1/90-S115

MR-R-F1/90-S115

Serwo
driver DB DS
position
a1l [mm] 95 30
b [mm] 117 | 147,5
b1 [mm] 23 55
20
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Rysunek gabarytowy - MR-R-F1/0-S130

MR-R-F1/0-S130 al 197
2x @ 5H7

2x @ 5H7

Serwo
driver DB DS
position
a1l [mm] 88 32
b [mm] 132 155
b1 [mm] 8 45
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Rysunek gabarytowy - MR-R-F1/90-S130

MR-R-F1/90-S130

al

Serwo
driver DB DS
position
a1l [mm] 75 18
b [mm] 132 155
b1 [mm] 23 60
22
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Rysunek gabarytowy - MR-R-F1/0-S169

MR-R-F1/0-S169

Serwo
driver DB DS
position
a1l [mm] 90 28
b [mm] 171 189,5
b1 [mm] 8 35
23

2X @ 6H7 al

229

@
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Rysunek gabarytowy - MR-R-F1/90-S169

MR-R-F1/90-S169

229

Serwo
driver DB DS
position
a1l [mm] 75 18
b [mm] 171 189,5
b1 [mm] 23 32
24
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Rysunek gabarytowy - kisé K1

25
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omnimes

industry 4.0

OmniMES firmy MultiProjekt to system realizacji
produkcji z dostepem przez przeglgdarke. MES stuzy do
zarzgdzania, monitorowania, synchronizowania i anali-
zowania wykonywanych w czasie rzeczywistym proce-
séw i danych, wykorzystujgc technologie informatyczne
i elementy automatyki.

e A

Analiza - Mikropostoje

16 lutego 2023

N
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. 4 2023-02-16 ® 10-03-54
: 4000
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O Ibjpieplanowany fmin] A
34.1% Zuzycie chwilowe—¥ 284 [W]
Zuzycie catkowite—>4 [kWh]
Sredni czas pracy stanowiska
\. J/ \. J

© O B

= @

Funkcje systemu MES

Twoje oko w procesie produkciji

Zarzadzanie produkcja w czasie rzeczywistym
Umozliwia szybka reakcje na problemy, zanim stang sie one powazne.

Sledzenie i dokumentowanie produkcji
Pomaga w utrzymaniu jakosci i spetnianiu norm regulacyjnych.

Zarzadzanie danymi i informacjami
System MES integruje dane z réznych zrédet, umozliwiajgc lepsza wizualizacje,
analize i wykorzystanie tych danych w celu usprawnienia proceséw.

Monitorowanie zasobéw
Kontrola stanu zasobéw takich jak surowce, maszyny i personel.

Kontrolowanie jakosci
Sprawne monitorowanie jakosci produktéw i procesow.

Integracja z asystentem GPT
Innowacyjne rozwigzanie Al w postaci asystenta GPT wspiera analize danych.

dane zebrane
ze sterownikow MQTT

goflO0| — (3] — *] — omnimes

linia produkcyjna

www.ModuBot.pl

serwer - baza danych
lub serwer VPS (wirtualny serwer)

dane z serwera w czytelnej
formie w aplikacji OmniMES

sterowniki PLC Weintek cMT-GO1

www.omnimes.pl
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Producent robotéw modutowych
Dowiedz sie wiecej:

MiultirFrrojekt
MultiProjekt Automatyka Sp. z 0. o.

ul. Pilotow 2E, 31-462 Krakéw
info@multiprojekt.pl | tel. 12 413 90 58 www.ModuBot.pl

Fundusze NSTYTUCIA Unia Europejska [IEREEN
Europejskie N MALOPOLSKA WOJEWODZTWA Europejski Fundusz .

Program Regionalny MALOPOLSKIEGO Rozwoju Regionalnego >

Opracowanie i wdrozenie przez MultiProjekt Automatyka Sp. z o0.0. innowacyjnych modutowych inteligentnych robotow przystosowanych do Industry 4.0.

Cel projektu: Opracowanie i wdrozenie przez firme MultiProjekt modutowego robota przemystowego przystosowanego do standardu Industry 4.0.

Beneficjent: MultiProjekt Automatyka Sp. z 0.0.

Wersja katalogu: v.5 - kwiecien 2024



